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) MeReinrichtung und Verfahren zur Lageistwerterfassung 

Zur absoluten Lageistwerterfassung lassen sich hochauf- 
losende inkrementale Drehgeber mit Zusatzeinrichtungen 
verwenden. Die neue Mefceinrichtung soli mit einer kosten- 
gunstigen Zusatzeinrichtung, die ein entsprechend der 
Umdrehung des Drehgebers versetztes Referenzsignal er- 
zeugt. ein Verfahren ermoglichen, das dem entspricht, wie 
es mit Absolutwertgebern moglich ist, und sich storsicher 
wie bei der Verwendung von Inkrementalgebern aufbauen 
laSt. 

Die Zusatzeinrichtung besteht a us einem Absolutwertgeber, 
der uber Untersetzungsgetriebe die jeweilige Umdrehungs- 
zahl des inkrementalen Drehgebers erfa&t. Besonders vor- 
teilhaft ist die Verwendung einer Logikstufe zur Erzeugung 
eines zusatzlichen Referenzsignals am MeSort, und die 
Obertragung dieses Referenzsignals zusammen mit dem 
Referenzsignal des Inkrementalgebers, wie diese bet inkre- 
mentalen Drehgebern ohne Zusatzeinrichtung ublich ist 
Die MeSeinrichtung eignet sich insbesondere zur Lageist- 
werterfassung bei numerisch gesteuerten Werkzeugma- 
schinen. 
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Patentanspriiche 



i MeBeinrichtune zur Lageistwerterfassung rait einem hochauflosenden inkrementalen Drehgeber, der 
IJSSSiS^ZaSSSSn era Rlferenzsignal je Uradrehung * 
Srechend der Uradrehung des Drehgebers versetztes ^^"^^^^^SSa 
sor. rait dessen Hilfe der absolute Ugeistwert bei mehr als einer ^^*^S^MSSmt 
aekennzeichnet, daB der Drehgeber (1) Ober Untersetzungsgetnebe (5) nut *™ nde ?* e ^ A f " JS aus 
SbSsSS verbunden ist. der die Umdrehungen des inkrementalen Drehgebers (1)erfaBt, umT daB aus 

Signal 

bers (5 bis 8) und das Referenzsignal des inkrementalen Drehgebers(l) ^"V^^u^Sben 
S die fiber das Referenzsignal (Rzjeinen Umdrehungswert aus den S lg nalen (9) des Absolutwertgebers 

Referenzsignal ^erzeugt, das entsprechend dem Umdrehungswert aus den S.gnalen (9) des Absolutwert 

Inkrementalsignalen (A, B) des Drehgebers Ober Signalauswertstufen (21) dem M.kroprozessor (22) zuge 
fuhrtistderausdiesenSignalenstandigdenLageistwertermrttelt inkrementale 

aeSiraufteUt und ein weiteres Zusatzreferenzsignal in der Zahllogik(lO) erzeugt 

f McB^SSa"^ 8. dad^ch ^..ctaat. daB toft fflSS" 

£ M^BveTatren nach einem der Ansprttche 4 bis .12, dadurch gekennzeichnet, daB ausgehend vom 

Sferenzsignd tfLJdas zusatzliche Referenzsignal (Rc) bei einem Drehen » *^ "Jj^gf 
Referenzs.gnai^ ^ ^ _ fl ± ^ d ^ d AnzaW der Te.- 

bngtperioden £i einer Uradrehung. n der Zahl der absoluten Uradrehung des Drehgebers (1), und * e.ner 
TeilungsperiodederInkrementsignale(;4,5)entspricht i m j r „i,„„«u/prt n - Null 

14 MeBverfahren nach Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet, daB be. e.nem Umdrehungswert 

des Drehgebers entspricht 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine MeBeinrichtung nach dem Oberbegriff des Patentanspruches 1, wie sie zur 
Steuerung eines Servoantriebes z. B. zur Lageregelung von Werkzeugmaschinen, Iridustrierobotern usw. ver- 
wendet wird. 5 

An einfachen und kostengfinstigen Maschinen werden fur die Lageistwerterfassung Qberwiegend inkrementa- 
le Drehgeber verwendet, die mechanisch mit dem Antrieb verbunden sind (indirekttes MeBsystem). Hierbei wird 
jedoch nach dem Einschalten eine aufwendige, zeitraubende Prozedur erforderlich, um den Ausgangswert des 
Lagegebers zu erfassen. Oblicherweise wird hierbei ein genau vermessener Referenzpunkt mit geringer Ge- 
schwindigkeit angefahren und der dort bekannte Lageistwert eingestellt. Dies laBt sich vermeiden, wenn anstelle io 
des inkrementalen Drehgebers ein Absolutwertgeber verwendet wird, fiber dessen Signale sich in jeder Lage der 
Lageistwert ermitteln laBt 

Werden inkrementale Drehgeber verwendet, mfissen iiblicherweise zusatzliche MaBnahmen ergriffen wer- 
den, die verhindern, daB durch Storimpulse oder Ausfall von Einzelimpulsen eine Fehlmessung erfolgt, wobei vor 
allem das Aufaddieren von Fehlern verhindert werden muB. Hierbei ist es bekannt, fiber das Referenzsignal 15 
einer Nullwert-Referenzmarke, mit Hilfe einer Zahlkontrolle der Inkrementalimpulse, Fehler zu erkennen. 

Zur genauen Steuerung (im Mikrometerbereich) werden hochauflosende Prazisions-MeBeinrichtungen erfor- 
derlich, die sehr aufwendig und teuer sind. Wahrend sich hochauflosende inkrementale Drehgeber verhaltnisma- 
Big kostengunstig herstellen lassen und nur wenige Signale abgeben, die fiber abgeschirmte Leitungen mit 
geringer Obersprechempfindlichkeit zur Steuerung geffihrt werden mussen, ist die Herstellung von Absolut- 20 
wertgebern aufwendig und es mfissen, vor allem wenn der maximale Verfahrweg groB ist, sehr viele Signale fiber 
getrennte Leitungen zur Steuerung geffihrt werden. Weiterhin steigt durch die wesentlich grdBere Anzahl von 
Signalgebern auch die Ausfallrate. 

Um dies zu vermeiden, ist es bekannt, siehe EP-OS 02 01 106) einen Inkrementalgeber zusatzlich fiber 
Zahnrader mit weiteren Geberscheiben zu verbinden, auf denen sich jeweils eine zusatzliche Referenzmarke 25 
befindet, die nach jeder Umdrehung eine andere Stellung einnimmt. In einem Mikroprozessor wird dann aus der 
Lage der zusatzlichen Referenzsignale der Drehwert des inkrementalen Drehgebers errechnet. Die Ermittlung 
der Umdrehungszahl erfolgt dort in ahnlicher Weise wie bei der MeBeinrichtung gemaB der DE-PS 24 16 212. 

Bei einer MeBeinrichtung gemaB der EP-OS 02 01 106 wird insbesondere ffir hochauflosende inkrementale 
Drehgeber eine none Prazision erforderlich, da die zusatzlichen Signale aus den zusatzlichen Referenzsignalge- 30 
bern zu einem vorgegebenen Inkrement des inkrementalen Drehgebers abgegeben werden mussen. Bei dem 
dort angegebenen Beispiel mit 4000 Teilungsperioden auf der Inkrementalscheibe mfissen nach der maximalen 
Drehzahl die zusatzlichen Referenzsignale 5,4 Minuten (0,09 Winkelgrade) genau erzeugt werden. Dies bedeutet, 
daB sehr groBe Scheiben verwendet werden mfissen oder eine Eichung im Mikrometerbereich erfolgen muB, die 
bei einer Anordnung am Antrieb mit den dort vorhandenen groBen Temperaturanderungen kaum moglich ist. 35 
Weiterhin kann durch Storimpulse oder fehlende Impulse ein falscher Umdrehungswert initialisiert werden, der 
erhebliche Storungen verursachen kann. 

Aufgabe der Erfindung ist es, diese Nachteile zu vermeiden und mit einem hochaufldsenden inkrementalen 
Drehgeber eine Lageistwerterfassung zu ermoglichen, mit der nach kurzem Verfahrweg der genaue absolute 
Lageistwert ohne groBeren Aufwand ermittelt werden kann. Diese Aufgabe wird durch die im Patentanspruch 1 40 
gekennzeichneten Merkmale gelost. Die Getriebe und Absolutwertgeber benotigen hierbei keine groBe Praszi- 
sion, da nur die jeweilige Umdrehungszahl erfaBt werden muB. Eine Abfrage des Absolutwertgebers kann 
gezielt immer dann erfolgen, wenn das Referenzsignal Rz des Drehwertgebers anliegt, so daB Toleranzen bis 
nahezu einer Umdrehung des Drehwertgebers keine Rolle spielen. 

Eine besonders vorteilhafte Ausgestaltung der Erfindung ergibt sich, wenn direkt am Inkremental- und 45 
Absolutwertgeber eine Zahllogik vorgesehen ist, die abhangig vom Umdrehungswert versetzte, zusatzliche 
Referenzsignale der Steuerung zugeffihrt Hierbei wird die Obertragung der Signale fiber ein Kabel moglich, das 
dem entspricht, wie es bei Anlagen mit inkrementalen Drehgebern als indirektes MeBsystem erforderlich ist 
Weitere vorteilhafte AusgestaJtungen der Erfindung sind in den Unteransprfichen gekennzeichnet 

Die Erfindung wird anhand der in den Zeichnungen dargestelken Ausffihrungsformen naher erlautert 50 

Fig. 1 zeigt den mechanischen Aufbau und das Schaltungsprinzip einer erfindungsgemaBen MeBeinrichtung, 

Fig. 2 ein Prinzipschaltbild ffir die Verarbeitung der Signale aus der MeBeinrichtung gemaB Fig. 1, 

Fig. 3 ein Signal-Diagramm der MeBeinrichtung zur Errechnung des Lageistwertes und 

Fig. 4 ein Signal-Diagramm gemaB Fig. 3 ffir einen Drehgeber mit 2500 Inkrementen. 

Das MeBsystem gemaB Fig. 1 besteht aus einem herkommlichen, hochaufldsenden inkrementalen Drehgeber 55 
1 ffir zwei um 90 Grad versetzte Inkrementalsignale A, B und einem Referenzsignal Rz je Umdrehung. Der 
Drehgeber 1 ist fiber ein Untersetzungsgetriebe 5 mit einer Vier-bit-Absolutwertscheibe 6 und diese fiber ein 
zweites Untersetzungsgetriebe 7 mit einer zweiten Vier-bit-Absolutwertscheibe 8 verbunden. Entsprechend der 
Auflosung der beiden Absolutwertscheiben betragt die Untersetzung der beiden Getriebe 5 und ? 16 : 1. Der 
Absolutwertgeber aus den Teilen 5 bis 8 kann so 256 Umdrehungen des Drehgebers 1 direkt erfassea Die 60 
gleiche Umdrehungszahl laBt sich auch mit einem Untersetzungsgetriebe mit 256 : 1 und einer 8-bit-Absolut- 
wertscheibe erfassen, wenn z. B. aus Platzgrfinden dies vorteilhafter sein sollte. Wird eine hdhere maximale 
Umdrehungszahl erforderlich, kann durch zusatzliche Absolutwertscheiben oder eine hdhere Auflfisung der 
Absolutwertscheiben mit entsprechenden Getriebeuntersetzungen diese hdhere Umdrehungszahl erfaBt wer- 
den. Zum Beispiel mit zwei 5-bit-Scheiben und Untersetzungsgetriebe mit 32 : 1 eine maximale Umdrehung von 65 
1024. 

Die Absolutwertsignale 9 sind einer einfachen Zahllogik 10 zugeffihrt, die fiber eine Leitung tl die Inkremen- 
talsignale A der ersten und fiber eine Leitung 12 der zweiten Spur des Drehgebers 1 erhalt Ausgehend von dem 
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uber eine weitere Leitung 13 zugefQhrten Referenzsignal Rz erzeugt die ZaWlogik 10 dn ^«*«J^^ 
sienal Rc das uber ein Undglied 14 in den Signalweg 15 eingespeist wird. Zur besseren Oberwachung und 
ShMMhS werden die zwei InkrementSagnale A und B und das Referenzs.gnal Kzm.t 
chen Ref erenzsignal tfciiber Verstarkerstufen 16 zusatzlich auch negiert flbertragen, w.e das be. Inkrementalge- 
bernalsindirektesMeBsystemiiblichist , „ m . * or ,f«rHprlirhe 

Die Zahllogik 10 kann st6rsicher aufgebaut direkt am MeBsystem angeordnet sem und *^orderhche 
Betriebsspanming von der Betriebsspannung fur die Signalgeber nich dargesteU ] lerhaJten Wurde das ganze 
MeBsystem als Absolutwertgeber aufgebaut werden, mOBten fur einen Inkrementalgeber mit 400C 1^^"" 
SdS Umdrehungen ein 20-bit-Signal ubertragen werden. Um&s *J^*~E%&^ 
parallel der Steuerung zuzufuhren, ware hierzu ein 40adnges Kabel erforderlich und der Aufwand fOr die 
Fehlerubemachung und Storunterdrfickung entsprechend groB. Es ist bekannt, d.esen Aufwand durchjerwen^ 
dung etaer seriellen Schnittstefle zu reduzieren, jedoch steht dam, die ^Lageistwertinformation n«ht : stand.g und 
aktuell zu jedem beliebigeri Zeitpunkt zur VerfOgung und es ergibt s.ch erne germgere Storsicherhe t 

Die Wirkungsweise der Zahllogik 10 ist in Fig. 3. dargestelk. Die Zahllogdc erhalt das ^^Sd £ Be 
der AbsolutweVtscheiben 6 und 8, die beiden Inkrementals.gnale A. und B und das Referent gnal ^te Be. 
Eintreffen eines Referenzsignales wird der Wert des Absolutsignales ABS nut n - 1. n n + 1, a + 2 usw. 
aSSherl Die Werte dSwischenkonnen in, Toleranzbereich des Absolutwertgebers l.egen (njst die Zahl 
def momentanen absoluten Umdrehung des Drehgebers 1). Ist Areine Teilungspenode der A 
undTunTa die Anzahl der Teilungsperioden pro Umdrehung des Drehgebers 1, erzeug "heOritog* : 10 m 
"ederZaMrichtungnachjederUmdrehunga^^ 

n bekannter Weise aus der jeweiligen Phasenlage der Inkrementals.gna e A und fepttft . . . . 

Das erste zusatzliche Referenzsignal c, wird hierbei uber den Zahlerstand ! ernes A fJ^^f^ 
nosiuver Zahlrichtung nach X x mit a/2 + (n - 1) • k + k hinter dem ersten ReferenzsignaJ z, dann erzeugt 
SebddeTSrementalsi 

Ausgabe einer weiteren zyklischen Referenzmarke z 2 vom Inkrementalgeber. Nach * m,t a/2 + a - * + * 
erlolgt^dann das + ^ 

de Sm^X g d C - ^ mkrementalen Drehgebers 

ein zusatzfiches Referenzsignal Rc zu erzeugen, das unabhangig von der ^^^^j^SSki 
zyklischen Referenzmarke liegt, aus dem sich der genaue Lageistwert erm.tteln laBt, erzeugt d.e U>g,kstufe w 
bei positiver Drehrichtung ein zusatzliches Referenzsignal nach 

x=a/2 + nk+k 

und bei negativer Drehrichtung nach 

y = a/2 — n • k 

Hierbei ist n immer der absolute mit Rz abgetastete Drehzahlwert aus dem Absolutwertgeber (5 bis 8) bzw. 

^to^ll fet'das gleichrSignal-Diagramm fur einen inkrementalen Drehgeber mit 25W) Teilungsperioden k 
■ darS h Wird tiSt z. B. dL Spindel fur ein Werkzeugmaschinen-Schlitten mit einer Steigerung von 10 * 
Strieber eSK be. der fibfichen Vierfachauswertung in der Empfanger-Elektromk be. einer Auflosung 
vonlMSomeSe^ 

Referenzsignal Rz und einem codierten Referenzsignal Rc eindeutig, d. h. uber die V.elzahl der Umdrenungen 

ASS 'zahlenmaBig nur emma! vor. Somit ist uber den unterschi^ 
zvklischen und umdrehungscodierten Referenzsignalen emdeudg die jewe.hge Umdrehung f es^elegL Uie Kos 
tion I des sisSns ist demnach fur die Empfanger-Elektronik in der Steuerung emdeudg, absolut und mkrement- 

^rdTm^rnndungsgemaBen Drehgeber ist auch eine ^geistw^^^^ 

moglich. Hierbei erfolgt die Ermittlung des Lageistwertes unabhangig von der Nul^Uung oer ADSoluwert 
™heiben 6 und 8. Dies hat vor aUem den Vorteil, daB bei der Montage des ko fP' ette K ^ D *^ £ £ 
Ssen DrehsteUung geachtet werden muB bzw. ein Justieren OberflOssig wird. Hierbe^ , erpbt SKh dann em 
Sonderf all bei den (Jbergangen zwischen der "nullten" Umdrehung und der »max.malen Umdrehung. 

Beispiel: 
a - 2500/r 

ABS = E Bit = 256 Umdrehungen absolut 
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Umdrchung Umdrehuog Umdrehung 

< 255 > < 0 > < 1 

I I I 

995* | 1506* Y | 1251* 1249* | 1252* 

/ / / / / 



Y= 250 ? k - 255 k - * = 994 * 



10 



Die codierte Referenz-Marke c wurde normalerweise bei negativer Drehrichtung von der zyklischen Refe- 
renzmarke 0 vorgegeben nach Gleichung Y= a/2 — n • k 15 

Diese liefert fiir n = 0 den Wert a/2, was jedoch nach der Definition nicht zulassig ist, weil sonst die 
Eindeutigkeit nicht mehr vorhanden ware. Andererseits muB unabhangig von der Drehrichtung auch beim 
Nullubergang die zusatzliche Referenzmarke immer ira entsprechenden Abstand erfolgea Urn dies sicherzustel- 
len, iiberwacht die Logikstufe den Umdrehungswert auf einen Wert n « Null und schaltet bei negativer 
Drehrichtung die Erzeugung der zusatzlichen Referenzmarke dahingehend urn, dafi diese — nur in diesem Fall 20 
— mit 

V» a/2 — 7W • k— k 

erzeugt wird. 25 
n max entspricht hierbei dem hochsten Umdrehungswert bzw. der maximalen absoluten Umdrehung — 1. 
Beispiel: 



30 



Die Empfanger-Elektronik kann gemaB Fig. 2 aufgebaut sein. Die Inkrementsignale A A und B, Bwerden, in 
einer Impulsaufbereitungsstufe 20 von Stdrsignalen befreit, einem Auf-/Abwartszahler 21 zugefuhrt, der diese 
Impulse in bekannter Weise drehrichtungsgemaB zahlt. Der jeweilige Zahlerstand wird iiber einen Signalbus 24 35 
von einem Mikroprozessor 22 der Steuerung abgefragt. Gleichzeitig wird beim Eintreffen aller Referenzsignale 
R = Rz+ Rc von einer Latch-Stufe 23 der jeweilige Zahlerstand zwischengespeichert und gleichfalls dem 
Mikroprozessor 22 uber den gleichen Signalbus 24 zur Verfugung gestellt 

Aus diesen Daten, z. B. durch Vergleich der anliegenden Werte mit zuvor anliegenden Werten, ermittelt der 
Mikroprozessor den Verfahrweg. Die absolute Position der ersten uberfahrenen Referenzmarke in Bezug auf 40 
die zyklische Referenzmarke 0 errechnet sich hierbei (in Teilungsperioden *) aus: 

Xabs( k) - - sign(fl) - 1] . y 4- [sign(d) - sign(d^f)] • (Gleichung 1) 

45 

Daraus ergibt sich die absolute Position in mm: 

XabUnm) = Xabsw ■ * (Gleichung 2) 

In Gleichung 1 und 2 bedeuten: 50 

Xabs(k) * Abstand zwischen der ersten Uberfahrenen Referenzmarke und der Referenzmarke 0 in Tei- 
lungsperioden * 

Xabs( mm ) = Abstand zwischen der ersten uberfahrenen Referenzmarke und der Referenzmarke 0 in mm 

d = 2 . \dX\ - a 55 

dX =• Vorzeichenrichtige Anzahi der Teilungsperioden zwischen der ersten und der zweiten in einer 

Richtung Uberfahrenen Referenzmarke 
a =* Anzahi der Teilungsperioden *pro Umdrehung 

* = Teiiungsperiode (reprasentiert Qber die Spindelsteigung ein LangenmaB) 

sign « Signum-Funktion 60 

Bei dem Beispiel gemaB Fig. 4 kann sich hierbei folgendes ergeben: 
a = 2500 * 

ABS = 256 Umdrehungen 65 
E = Einschalt-Position innerhalb Umdrehung 6 (siehe nachfolgendes Bild) 
negative Drehrichtung wahrend der Iniualisierung 
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Init. | E 



Umdrehung 



Umdrehung 



Umdrehung 



// 



Umdrehung 

- -6 



1 



10 



| 1251* 1249* | 1252* 1245* | 1256* 1244* | 1257* 



// 



15 



20 



// 



Xabs 



positive 
Drehrichtung 



25 



Bei der angenommenen Einschalt-Position E wird zunachst bei negativer Drehrichtung die 
re^i^Mahren. Nach weiteren 1244 TeUungsperioden wird von der Zah logik 10 die 
SSS!S^ c erzeugt. Nach Gleichung 1 ergibt sich die absolute Posit.on der ersten uberfahrenen 
30 Referenzmarkezu: 



35 



40 



45 



dX - -1244 

d . -2- |-1244| -25D0-- 12 ^ 

Xabw = D-121 - sign(-12) - 1] • — 

+ [sign(-12) - sign(-1244)] • -t 



-12441 



_ [12 + 1 - 1] • 1250 + [-1 + 1] x 622 
= 15 000* 

Nach Gleichung 2 ergibt sich die absolute Position in mm: 

i c An a 10 mm/Umdr. 
Xabs^ m) - 15 000 • 250 ostriche/Umdr. 

— 15 000 • 4 u,m 
= 60 mm 



Das Initialisieren erfolgt hierbei selbsttatig nach dera Einschalten der Steuerung, wobeidie Steuerun ^chw 
stellt, daB sich hierbei das Werkzeug auBerhalb des WerkstOckes bewegt oder sich von dtesem wegbewegt Wird 
so hierzu eine Bewegung in positiver Drehrichtung erforderlich, erfolgt die Berechnung wie folgt: 



55 



60 



65 



6 



4/28/05, EAST Version: 2.0.1.4 



OS 37 20 828 



Init 



Umdrehung Umdrehung Umdrehung Umdrehung 

- -0 > < I // 4 : > < 5 

I I I I 

| 1251 it 1249A | 1252* 1246* | 1255* 1245* | 1256* 

/ / / III 

// 

z z z c z 

I I 

I < // Xabs >| 

positive 

— — — — — — — > 

Drehrichtung 



Bei der angenommenen Einschalt-Position Zj wird zunachst bei positiver Drehrichtung die codierte Referenz- 
marke c uberfahren. Nach weiteren 1245 Teilungsperioden wird vom Inkrementalgeber die zyklische Referenz- 
marke 5 erzeugt Nach Gleichung 1 ergibt sich die absolute Position der ersten uberfahrenen Referenzmarke zu: 



dX - +1245 

d « 2- | + 1245|- 2500 

= ~ 10 2500 
Xabs® = [|-10| - sign(-10) - 1] - 

+ [sign(-10) - sign(+ 1245)] . J±ipL 

= [10 + 1 - 1] • 1250 + [-1 - 1] • 

- 12 500* - 1245* 

- 11 255* 



Nach Gleichung 2 ergibt sich die absolute Position in mm: 

* a Acv 1 1 o« 10 mm/Umdr. 

=U 255 ' 2500Striche/Umdr. 
= 11 255- 4 urn 
= 45,020 mm 



1st der Verfahrweg zur Initialisierung zu lang, kann dieser durch weitere Referenzmarken auf dem Drehgeber 
1 z. B.bei 180° verkurzt werden. 

Durch eine entsprechende Anpassung der Untersetzungsgetriebe fOr die Absolutwertscheiben oder durch 
Zusatzreferenzmarken auf einer getrennten Spur oder mit verSndertem Signal konnen dann codierte Referenz- 
signale ausgegeben werden, die bei jeder Umdrehung mehrfach jeweils um ein Inkrement versetzt ausgegeben 
werden. 

1st die Logikstufe 10 durch eine entsprechende Nullumschaltung (bei Umdrehungszahl Null und negativer 
Drehrichtung) fur ein Endlosdrehen ausgebildet, kann der Nullpunkt der MeBeinrichtung im beliebigen Abstand 
zum Maschinennullpunkt liegen. Es wird dann lediglich einmal der Maschinennullpunkt angefahren, dort z. B. 
uber die numerische Steuerung der Abstand der beiden Nullpunkte zueinander ermittelt und bei der spateren 
Lageistwerterf assung berucksichtigt 

Wan rend bei inkrementalen Drehgebern als indirektes Mefisystem jeweils nur nach einer vollen Umdrehung, 
z. B. uber eine Zahlkontrolle, eine Oberwachung auf Vollstandigkeit der Inkremente erfolgen kann, wird beim 
erfindungsgemaBen MeBverf ahren eine Kontrolle auch bei den codierten Referenzsignalen mdglich. Gleichzei- 
tig konnen durch eine Plausibilitatskontrolle auch die codierten Referenzsignale und mit diesen die Absolutwert- 
gebersignaJe Qberwacht werden, da sich diese je nach Drehrichtung jeweils nur um eine Teilungsperiode 
gegeniiber dem zyklischen Referenzsignal verschieben. 1st nur eine Referenzmarke vorgesehen und gemaB Fig. 
4 maximal 256 Umdrehungen mdglich, ergibt sich ein codiertes Referenzsignal das nur um 0 ... 256 Teilungspe- 
rioden von dem 180° Wert bei Teilungsperiode 1250 abweicht, so daB eine Zahlkontrolle bei jeder halben 
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Umdrehung (0 ... 256 Teilungsperioden) des Drehgebers 1 moglich ist Werden zusatzlich zyklische 
marken verwendet, kann diese Kontrolle noch weiter verbessert werden. 
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generates an offset reference signal corresp. to the 
transducer rotation. A 

microprocessor computes the absolute position value for 
more than one rotation. 

The rotary transducer (1) is connected to at least one 
absolute value 

transducer via a reduction transmission (5) . The absolute 
value transducer 

detects rotations of the rotary transducer. The 
microprocessor (10) computes 

the absolute position value from the signals (9) of the 
rotary and absolute 

transducers . The absolute value transducer is a rotary 
transducer with an 

absolute value plate of resolution corresp. to the maximum 
rotations of the 
incremental transducer . 

USE/ADVANTAGE - E.g. for servo drive control in machine 
tool or industrial 

robot . Accurate measurement using high resolution 
incremental transducer . 

ABSTRACTED- PUB-NO: EP 300183B 

EQUIVALENT -ABSTRACTS : 

Measuring device for detecting the actual position value, 
comprising a 

high-resolution rotary transducer (1) which, in addition to 
incremental 

signals, outputs at least one reference signal (Rz) per 
revolution, a reference 

transmitter (5 to 8) connected via a gear to the rotary 
transducer, a device 

which generates a reference signal offset in accordance 
with the revolution of 

the rotary transducer, and receiver electronics (21 to 24) , 
which exhibit a 

microprocessor (22) , with the aid of which the absolute 
actual position value 

at more than one revolution is calculated, characterised in 
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that the reference 

transmitter is an absolute-value transmitter (5 to 8) for 
detecting the number 

(n) of revolutions of the rotary transducer (1) which is 
connected via at least 

one reduction gear (5) to the rotary transducer (1) for 
this purpose, a logic 

stage (10) connected to the absolute-value transmitter (5 
to 8) and the rotary 

transducer (1) for the signal supply is provided as the 
device generating the 

offset reference signal, which is constructed in such a 
manner that, when a 

reference signal (Rz) occurs, it reads out, and stores, the 
number of 

revolutions of the rotary transducer (1) from the signals 
of the absolute value 

transmitter (5 to 8) , and generates an additional reference 
signal (Rc) which 

is offset with respect to the reference signal (Rz) by a 
number of division 

periods (K) corresponding to the number (n) of revolutions 
of the rotary 

transducer (1), the logic stage (10) and the rotary 
transducer for supplying 

the reference signals (Rz, Rc) and the incremental signal 
of the rotary 

transducer (1) are connected to the receiver electronics 
(21 to 24) and the 

receiver electronics (21 to 24) are constructed in such a 
manner that they can 

calculate the absolute actual position value from these 
signals. ()h 

DE 3870066G 

The high resolution incremental rotary transducer (1) 
generates at least one 

reference signal per rotation as well as incremental 
signals. Another device 

generates an offset reference signal corresp. to the 
transducer rotation. A 

microprocessor computes the absolute position value for 
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more than one rotation. 



The rotary transducer (1) is connected to at least one 
absolute value 

transducer via a reduction transmission (5) . The absolute 
value transducer 

detects rotations of the rotary transducer. The 
microprocessor (10) computes 

the absolute position value from the signals (9) of the 
rotary and absolute 

transducers . The absolute value transducer is a rotary 
transducer with an 

absolute value plate of resolution corresp. to the maximum 
rotations of the 
incremental transducer . 

USE/ADVANTAGE - E.g. for servo drive control in machine 
tool or industrial 

robot. Accurate measurement using high resolution 
incremental transducer. 



KWIC 

Basic Abstract Text - ABTX (2) : 

The rotary transducer (1) is connected to at least one 
absolute value 

transducer via a reduction transmission (5) . The absolute 
value transducer 

detects rotations of the rotary transducer. The 
microprocessor (10) computes 

the absolute position value from the signals (9) of the 
rotary and absolute 

transducers . The absolute value transducer is a rotary 
transducer with an 

absolute value plate of resolution corresp. to the maximum 
rotations of the 
incremental transducer . 

Equivalent Abstract Text - ABEQ (3) : 

The rotary transducer (1) is connected to at least one 
absolute value 

transducer via a reduction transmission (5) . The absolute 
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value transducer 

detects rotations of the rotary transducer. The 
microprocessor (10) computes 

the absolute position value from the signals (9) of the 
rotary and absolute 

transducers . The absolute value transducer is a rotary 
transducer with an 

absolute value plate of resolution corresp. to the maximum 
rotations of the 
incremental transducer . 
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